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Abstract 



The present invention relates to an electronic circuit and a method for the monitoring of the driving force of 
a drive mechanism. To reduce the costs for such a circuit by simple technical circuit measures it is 
provided that the comparator unit used for monitoring is designed as an analog component, while the set- 
point adjuster is still integrated into the digital control unit of the drive mechanism. The set points stored in 
the set-point adjuster are fed to a digital-analog converter in such a manner that an analog reference signal 
can be generated which can b^ compared with the analog measuring signal of a power pick-up via the 
comparator unit. 
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(54) Etektronische Uberwachung der Antriebskratt eines Antriebs 

(57) DieErfindungbetriftteineelektronischeSchal- 
tung sowie ein Verfahren zur Uberwachung der 
Antriebskratt eines Antriebs Urn bei einer derartigen , ^ 

Schaltung durch einfache- schalti^>gstechni6Che Mafi-. — 
nahmen eine Kostenreduzierung zu erreichen. isl vor- 
gesehen. daB die. zur Oberwachung- dienende Ver- 
gteichseinrichtung als analoges Baue!en>ent ausgefuhrt 
ist. wfthrend der Sollwertgeber weitertiin in der digilalen 
Steuereinhet des Antriebs irtegriert ist. Die im Soli- 
wertgeber gespeicherten Sdlwerte werden einem Digi- 

tal/Analog-Wandlei derart zugetuhrt. so daB ein 
analoges Reierenzsignal generiert>ar ist. das uber die 
Vergleichseinrichtung mit dem analogen MeBsigna! 

eines Krattaufnehmers verglichen werden kann. . ' '^'^ 
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Besctireltxmg 



Die Erfnduno betxitfl we eleWronische Schaltung 
und ein Verta»»en mil einer derartigen SchaKuns lur 
Obefwaotxmg dei Antri^steaft eines Antriebs. vor- 
zuQSweise eines elektromotofischen Antiiebs. 

Zur Obefwachuno der Antriebsbelastung eines 
Antriebs »»e«len in der Antrietetachnik eleWrwsche 
SchaHungen eingeseW. die ein Fehlereignal erzeogen. 
GobaU der Betriebszustand des Artriebes von eiiwm 
vornegebenaf* MaB abweichl. Handeit es sich zum Be- 
spiel urn automatisch angetriebene TOren Oder Tore 60 
Tent eine derartige llberyachungsschaltung r«r allerii 
dazu. einer VWteUung von Pefsor»en vorzi*)eugen. 
wenn diese unvotiergesehen bcim SchlieBen der Tur 
Oder des Tores in den SchlieBbereieh entreten, AuBer- 
dem tenn generell rrtt einer derartgen Ifcerwachungs- 
sehaltung der Antrieb vor Obertastung und damit vor 
ZefStOri*)ggeschQW warden. 

Die Oblicherweise eingesetzten l^efwachungs- 
schaltungen basieren daraul. daU ein die Antriebsbela- 
stung charaWerisierender. MeOwerl und e.n vor- 
oegebener Sdlwert einer Vergleichseinrichtung zuge- 
Sirt we«len. Diew eaeugt ein FeNersignal, sob^d 
der MeBwert den SoOwert Oberschreitet wobei der Soll- 
wert in diesem Fall dann die maximal zulSssige 
Antriebsbelastung darstellt. Wird die l*eowichungs- 
schaltung im Rahmen einer Milvoprozessorsteuerung 
realisiert. so liegt der Sdlwerl im allgemeinen in digtta- 
ler Form, zum Beispiel als in einem Speicher abgelegter 
Wert vor Die Erfassung des MeUw^es eriolgt iibli- 
chenweise durch einen AnalogrtJigital-Wandler. urn so 
. die MeBwerte in der Mikroprozessorsteuerung auswer- 
ten zu konnen. Eine derartige Anordnung hat allerdings 
den Nachteil. daB durch die Venwendung eines Ana- 
■ loQ/Digital-Wandlers hohe Bauteilkosten entstehen. 
Zudemsetzt ein Analog/Digital-Wandler zur MeBwerter- 
fassung eine aufwendige Fillerbeschaltung voraus, um 
Aliasing-EtteWezuvertiindern. 

Autgabe der Erfindurilg ist es daher, bei einer elek- 
tronischen Schaltung der eingangs angegebenen Art 
einlache schaltungstechnische MaBnahmen zur 
Kostenreduziefung vorzusehen. 

Diese Aufgabe wird erfindungsgemafl durch ane 
. elektronische Schaltung mil den im Patentanspruch i 
autgefOhrten MerVmalen geiost. Ihrem grundsatzlichen 
Autbau nach besteht.die 6tlindungsgemaBe elektron.- 
sche Schaltung aus einem Krattaufnehmer. dessen 
Ausgarigssignal ein analoges MeBslgrtal der Antriebs- 
Kralt ist einem Soliv»ertgeber, der einen digitalen Spe.- 
Cher zur Speieherung mindestens eines digitalen 
Sonwferts autweist. wobei die gespeicherten Soflwerte 
- einem Digital/Analog-Wandier deran zutuhitar sffid 
daB ein analoges Referenzsignai genenerbar ist. und 
aus einer Qberwachungs-Vergleichseinrichtung, der als 
analoge Eingange das Referenzsignal und das MeBs.- 
gnal zufOhrtiar sind. Die erfindungsgemaSe Lflsung 
besteW somit darin. daB der Vergleich zwischen dem 
MeBsignal und dem Soltwert nicW als Rechenoperation 



in der Mifcroprozassoreteuerung. sondern durch e.ne 
analoge Vergleichseinrichtung realisiert ist Hierzu wird 
der als digitaler Wert vortiegende Soltwert einem Dig.- 
tal/Analog-Wandler zugefOhrt. um das deran gewan- 
. delle analoge Referenzsignal nit dem analogen 
' MeBsignal vergleichen zu Wnnen. wobei durch die 
Clben»echungs-Vergleich6«nrichtung ein Fehlereignal 
generierbai ist. sobakJ das MeBsignal von dem Rele- 
renzsignal in vorgegebener Weise abweittrt. . 
,0 DieErtindunghaldenVorteil.da6einteuref Ana- 
logrt)i^-Wandler mit aulvrencfiger RIterbeschaltung 
ongespart warden kann. wodurch die KoGten einer gat- 
tungsgemfiBan elaWronischen Sdialtung ertieUich 
reduziert werden kOnnen. Demgegenuber muB zwar 
,5 zur Wandlung des tf^en Sollwerts «n Digital/Ana- 
loo-Wandler eingesetrt werden. allerdings ist bei der 
vorliegenden Anwendung eine Oigital/Analog-Vtori- 
lung generell kostengOnstiger als eine Anatog/DigrBi- 
wandlung durdttufuhren. Die Ertindwig flbemwidet 
x somit ein in der Fachwelt vort^errschendes Vorurte.1, 
daB eine MeBwertverarbeitung mH einer Mikroprozes- 
sorsteuwung generell eine AnatogTOigital-Wandlung - 
des MelJwertB voraussetzt. Bei der erf indungsgemSBen 
Sdialtung warden demgegenOber kostenaufwendige . 
IS S*altungsteiie durch tostengOnsligere. analoge 
Schallungsteile ersetzt. ohne dabei aut die eigentlichen 
Vtorteile einer Mikroprozessorsteuerung. nfttrtich Flexi- 
biltlftl durch die Austauschbartwit von Software, verzwh- 

tenzumOssen. 
3.1 Nach einer bevorzugten AusfuhrungsJorm der 
Erlindung kann durch mehrere digital gespeicherte^Soll- 
werte nach einer Digital/Analog-Wandlung em Refe- 
renzsignal in Abhangigkeit von der Zeit gebiUet werden. 
Dies ist insbesondere dann vorteilhaft, wenn es sich bei • 
»5 der Antriebebewegung um einen immer vwederkehren- 
■ den Vartaul handeit und die Antriebsbelastung somrtjm 
voraus bekannt ist In diesem Fall ist es auch denKbar. 

daB vor der Inbetriebnahme des Antriebs der jeweil.ge 
Verlaut der Antriebsbelaslung des Antriebs eiiwalig 
43 durch einen AnatogAJigital-Wandler aus dem MeBsi- , 
onal gewonnen wird: wobei der dabei benotigte Ana- 
logA)igilal-Wandler tCir mehrere Ubenwachungs- 
sdialtungen ven«rendet werden kann. ohne daB dieser 
in ieder SchaKung eingebaut werden muB. wahrend 
45 des Betriebes wird bei jedem Start des Antriebes auch 
- der Sonwertgeber aktiviert. go daB die gespeicherten 
Abtastwerte Ober einen bigital/Analog-Wandier ausge- 
geben und als analoges Relerenzsignal mit dem tat- 
sachfichen KrafWerlauf vertfichen werden kOnnen 
50 Durch ein derartiges zeitabhftngiges Referenzsignal 
Kann die Ansprechschwelle immer auf einen honslamen 

Wert eingesteitt werden. Selbstverstandlich ist es ^ 
als Spezialtall aueh mOglich. daB nur ein digitaler Soli- 
wert und damn eine kwetante Reterenzspannung 
55 wzeugt wird. Dieses entspricW dem Fall. daB enehon- 
Elante Spannung als .Reterenzspannung direW vorge- 

gebenwird. , 

Nach einer weiteren bevorzugten Ausfuhrungsform 
der Etfindung besteW die Ubenwachungs-Vergleichs- 
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einri*tui^vor2UBW«se aus einemOperationsverrtaf- 
ker der als Konparatcx gescteKet ist Derart.ge 
Operalionsverettito sind in vieHattisei Form und 
l^enatmstio erhaWich. ZwertmaBiaBwetse wird 
durch den Operationsvefstaiter ein Fehlersignal gene- 5 
riert sobalddas MeBsignai eine grtUefe Spannung als 
das ReJerefttsignal aulweis'. Selbsweretandli* 8.nd 
bei def Ve«««Jung von menreren OperationsvefSMir- 
tern aber auch kon^liiiertere Verknfiphingslogiten 
denW»r. 

Wird al8 Antrieb «n GleichsJrommotor ve^-endet 
GO laBt 8ich der Kraftaufnehme. besonders vortailhaft 
dadur* feaiisleren, daB eine Stromme^ng d« 
Aritriebss»romsabereinenMeBwidersJand(Shun« 
rhfolgendernMeBverstarkererio^lSelbsWerstand- » 
lict> sM abet auch andere Meflprinzipien denHbar d.e 
andere die Antriebsbelastung charaWerisierende MeB- 

orOBen ertassen. 

Nach einer weiteren bevorzugten AusWhrungstorm 
tet der Soltwertgeber in einer digitalen Steuere-nhert x 
integritfl. die ebenfalls die Logik 2ur Steoerung des 
Antriebes beinhaHet, Un. eine l^^'e^affflV?;?;- 
tal/Analog-Wandiung der gespeicherten digrtalen Soli- 
werte lu realisieren. wird vorzugweise em 
impulsbreitenmodulalot eingesetzt. desseriTaWverhait- » 
nis und dessen gemittelte Ausgangsspannung propor- 
tional zu den zugefuhrlen digitalen Soltoerten el. 

Eine erfinderische Weilerbildung der ertindungsge- 
maBen elektronischen Schaltung besteht in e.nem elek^ 
tronischen Sollwertgebet mit den im Patenianspruch 9 so 
aufgelOhrten Merkmalen. Die ertindungsgemaSe 
Ujsung besteht darin. daB die Sollwerte nicht nnehr e,n- 
malig vor btetriebnahme des Antriebs in den &)lwert- 
geber eingelesen we«Jen, sondern daB der Sollwert 
lutomatisch dem tatsachlichen MeBwert mrttels einer « 
Regaleinr.i*tung milgeluhrt wird. Dabei ist die Regel- 
einrichtung derart ausgelegt. daB .bei normalen 
Betriebsbedingungen des Antriebs der Betrag de- 
Reoelditterenz zwischen MeBsignai und Regelsigna. 
Weinet als ein vorgegebenet Schwellenwert .st. Dies « 
bedeutet daB <*e Regeleinrichtung derart optimiert ist, 
daB sie zum einen den zu enwarlenden Anderungen 
des MeBsignals folgen tenn. aber zum anderen auch 
trage genug ist um unenwartet schnelle Anderungen 
nicht zuberOcksichtigen. /^.n 
Die erfinderische Weiterbildung hat den Vorteil. daB 
sich die ObemrachungsschaHung automalisch an lang- 
Jristige Anderungen des Betriebsvethahens des • 
Antriebs anwsen tenn. So kOnnte sich zum Bei^iel 
die Antrietekran im Laufe der Zeit dutch Korrosion Oder so 
Abrieb in zulSssiger Weise erhahen. was aber bei test 
voigegebenen Sdlveriaufen zur Genetierung eines 
Fehlersignals urxl damn zum Abschahen des Antriebs 
f Of»en kOnr«e. Demgegeniibe. isl es durch die erlinde- 
rische Weiteittldung der elektronischen Schaltung rmX ss 
einem elektronischen Sollwertgebet mogfich, dafl sich 
det Sollwert automatisch an zuiassige Andetungen des 
Istverhaltensdes AniriebsanpaBi . 

Nach einer bworzugten AusfOhrungstorm 1st die 



RegeleinricWung in einer dgitalen Steuereinhert rnte- 
siert wcboi das anaJoge Regakfiltflrensigna) als digi- 
teler"wert iBjer einen Analoo/Digital-Wandler der 
Regeleinrichtung zutthrbat ist und wobei em von der 
RweleinricSflung momentan ermWehet RegelungsoH- 
eet det Regelungs-Vetgieichscinrichtung «>« 
DigKal/Anatog-Wandler ate analoges f^^9^'>> 
zututrtar ist. Vtorzoga^eise ist auch der Schweiien- 
wertaddierer «i der <S^en Steuerenheit integnert so 
daB der SchweOenwert als digitalef Wert in einem digi- 
tafen Speic*»er abspeicherbar ist Im Gegensatz zu dam 
ba dec Me8signalaulnahn» zu vewwndenden Ana- 
logTOigital-Wandler kann lur Wandhing des analogen 

Reoetfrttefenzsignals ein sehr kostengOnstger Ana- 
loaflDioital-Wandler vefwendet werden. da die Regelan- 
riS;jg auch trtt einei geringen '"lOsung d« 
RegeWifferenzsignals betreibbar ist Eine Integtatwn 
d» Regeleintiditung und des Sctiwellenwertaddierers 
in die digtele Steuereinheit hat deshalb insgesamt den 
Vbrteil. daB eine weitere Kbsten-f eduWton mOglich ei. 

Nach ener wateren bcvor zuglen AusfOhrungstorm 
ist Stan des anaiogen Regeteignals das analoge Rele- 
renzsignal als Eingang der Regelungs-Vergleehsein- 
richtung Ober einen Verstart^r zufOhrbat, wobe. de^ 
Verstarkungsfaww des Vetrjtftrters von dem Wert dw 
digitalen Regelungsoffsets abhBngig 'st. Dies hat den 
V?tteil. daB Werdur*«n weiterer DigitaUAnatog-Wand- 
ler eingespart werden tenn. Witd allerdtsp das R^e- 
•renzslX als Eingang fOt »e H^^ngs- 
Vergleichseinrichtung statt des ReO^lutigsoftsets her- 
angezogen. so nxiB betucksichtigt werden. daS der 
Wert des Referenzsignals um einen bestimm^en 
Schwellenwert hdher als der des Regdirgsoffsrts 1st 
Deshalb ist ein Verstarter mit einem von dem Bege- 
longsoffset abhangigen Vefstarkungsfaktor vorgese- 
hen der das Refer enzsignal wiedet entsprechend 

abschwacht. 

Weitere erfindungsgemaSe Uteongen bestehen 
aus einem Verlahren zur elektronischen Uberwachung 
der Antriebskraft mit den im Anspruch 13 autgefuhrten 
Metkmalen und aus einem Verfehren ^^r eleWra«- 
schen Ermittlung von digitalen Sollwerten mrt den im 
Anspruch 14 aulgefuhrten Merkmalen. 

Die erfindungsgemaBe elektronische Schaltung 
sowie der erfindungsgemaBe elektronische Sollwertge- 
ber wetden vorzugsweise fut VarschlieBelemente. w.e 
zum Beispiel Tore. TOren. Roliaden oder Fenster. ver- 

weitere Einzelheiten und Vorteile der Erfindung 
•werden anhand der in der Zeichnung dargestellten Aus- 
■ tohrungsbeispiele naher'eriautert. In dieser zeigt. 



Fig 1 einPrinzipschaltbiWdererfinAingsgemaBen 
elektro»»schenLlbeni»achungsschaltung. 

V 

Fig 2 ein PrinzipschaHbiki einer elektronischen 
Obenwachungsschattung nach dem Stand 
der Technik, 
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Fin 3 ein erstes Ausfilhrungsbeispiel der aim- 
AjngsgemaBen elektronischen Uberwa- 
,j,ungsschaltung mrt dem erfindungs- 
gerMBeneteWronischeii Sdiwertgeber und 

Fia 4 en weites AusWhrungsbeispiel dei ertin- 
. dungsgemanen eleWionischen Uberwa- 
dttingssehaltung mil dem erfindungs- 
OemflBen eleWrortschen Sdlwertgeber. 

FiQ 2 leigl cine Obefwachungsschaftung nach 
dem Sta«l der Technik. Oiese besteW aus einem Kraft- 
aumehmer (2). dessan anatoges Ausga"^Bnal (2a 
ein anatoges MeUsignal der Arrtr^afl tew. de 
Antriebsbetastung des Antriebs ist. Das analoge MeBs.- 
anal (2a) wird eir«m MeMef (10) zugefOhrl, dereine 
ertsprechende RIterbcschaltung aulweist urn hod*e- 
quente StOrungen in dem MeBsignal (2a) zu tfiterdoik- 
ken Das gelinene MeBsignal (iOa) v»ird e.nem 
AnatogTOigilal-Wandler (n) zugefOhrt und in digiialer 
Form dorch eine digitale Steuereinheit eingelesen. Die 
digitale Steuereinheit umbfJt einen Sollwertgeber (i) 
und eine Vergleicteeinrichtung (12). wobei die Ver- 
gleichseSnrichtung (12) in F=ofm oines RechenbefeWs 
realisien ist. Der digitale MeBwert (i ia) sowie der Soll- 
v»ert (la) werden der Vergleichseimichtune (12) zuge- 
fuhrt SobaW der MeBwerl den Soliert in unzuiass.ger 
Weise uberschreitet, »nid durch die Vergieichseinnch- 
tung (12) das Fehlersignal (I2a) generiert . 

DemgegenOber zeigl Fig. i ein Prinzpschailb-ld 
der erfindungsgemaBen pbetwachungsschaltung. D.e 
, •Cfceiv«chungs-Verg»eichseimichtungislind.aemFal 
aus der digitalen Steuereinheit ausgelagert und besteh 
aus dem Komparator (4). Die in dem Sdlwertgeber (i) 
oespeicherter Sollwerte (la) werden Dber einen Digi- 
tol/Analog-Wandler (3) in ein analoges Referenzsignal 
(3a) gewandell. Dieses Wird zusammen mit dem analo- ■ 
aen MeBsignal (2a) dem Komparator zugefuhrt, der die 
beiden aniiegenden Spannungen U1 und U2 mrteinan- 
der vergleichi und ein Fehlersignal (4a) gener.ert 
sobakJ das MeBsignal {2a) groBer als das MeBsignal 

Werden Gleichstromartriebe ven««ndet, so basiert 
der' Krattaufnehmer aul einer Strommessiing des 
Antriebsstroms. Dies folgt aus der ErVenntnis, daB der 
Antriebsslrom bei deictitromantrieben e.n MaB fur 
das abgegebene Moment bzw. for die Antriebskraft ist^ 
Die Strommessung ertolgt Ober einen MeBwiderstand • 
(Shunt) wobei die daran anUegende Spannung einem 
• MeBverstan^et zugetuhrl wird. Def Digital/Analog- 
Wandler besteht vonugsweise aus einem InpJsbre.- 
tenmcdulatoi. der einen digitalen Eingangswert in eine 
Irmulslolge wandett, deren Taktverhaitnis proportional 
zum anOegenden Wert ist. Um eine analoge Spannung 
zu erhahen. wird die Impulstolge auf einfache Weise 
zum Beispiel durch einen Kondensatm. gegiattet. 

Bei der FunWionsweise der erfindungsgemaBen 
elektronischen Schaltung ist zwischen einem Initialisie- 
riingsbetrieb, anem Testbetrieb und einem Normalbe- 



trieb zu untarscheiden. Dec lnitialBierung*etrieb dient 
dazu oeeignele Sotlwerte fOr den Sollwertgeber (1) zu 
ernMeln u«l diese entsprectiend abz«spe*era Die 
ErntittUfl^g der Sdtwette geschieht dabei in Benicteirti- 
. tisungderspezi«*enOegebenhBiten.umerdenend^ 
' iweilige Antrieb eingesetzt wird. Def Testbetrieb diwit 
dazu daB die ClbewachungsschaJting einem Selbst- 
test unterworfen waden kann. Ein deianigef Settsttest 
ist insbesondere dann etterderlieh, wenn die eiftn- 
,0 dunosgamaQe Obenmachungsschaltung dazu vBn«ren- 
del werden soO, um einer Veilettung von Peraonen 
voraubeugen. In diesem Fafl kann vof Beginn des Nor- 
malbetriebes durch einen Setosltest testgesteOt wer- 
den, Ob eine einwandtreie FunMionsfattigkeit der 
,5 Obefwachungsschaftung vorSegt. 

Zur Durchfuhrung ones Blasts im Testoetrirt) 
bW der Sdlwertgeber den SoDwert (la) derart niedrig 
vof daB dieser durch den Antrieb im Anlaut kurzzertig 
. Qberschritten wird. Wild in diesem Fall ein l=ehl«s.gnal 
io (4a) erzeugt, so ist die FunWon der Ubenirachungs- 
schaltung gewShrteistet und der Sollwertgeber stellt die 
■ ertspfe*endenSollwertefurdenNofmalbetri^ein. 
Der Normalbelrieb ist wiederum dahmgehend zu 
unlerecheiden. ob nur ein texistanter SoBwert Oder eine 
25 zeitlich verandertjare Abtaslfolge vom Soliwertgeber 
vorgegeben wird. Im ersten Fall liegt uber den gesam- 
ten rjormalbetrieb Nnweg an der lAerwachunfls-Ver- 
gleichseinricMung ..(4) eine Konstante Re^nz- 
spannung (3a) an. Der zweite Fall ist insbesondere 
30 dann in Betraehtzu Ziehen, wenn eine immerwiedef- 
kehrende Bewegung durch den Antrieb ausgefuhrl wird. 
Bei Starter des Antriebs erhatt der Sollwertgeber e.n 
Triggersignal. woraufhin der von der Zeit zu erwartende 
. Belastungsvertauf {3a) standig mit dem MeBsigna^^a) 
35 der aktuellen Antriebskraft verglichen wird. In beiden 
Fallen wird ein FeMeisignal (4a) generiert, sobald die 
Spannung des MeBsignals (2a) de Spannung des 
Relerenzsignals (3a) uberschreitet . ^. . 

Fig 3 zeigt ein PrinzipschaltbiW. einer erfinden- 
■40 schen WeiteittUung dei eifindungsgemaBen Uberwa^ 
chungsschaltung nach Fig. 1. Der Sollwertgeber (1) ist 
m di^ Fall durch eine automatische Nachfuhrung 
des Sollwerts ersetzl worden. Das Orundprinzp der 
St*.aHungseni«iterung besteht darin. daB das R^e- 
45 renzsignal (3a) durch rine RegeleinricMung {22) stan- 
dig dem MeBsignal (2a) nachgsfOhrt wirri. Die 
NachfOhriing durch die Regeleinrichtung (22) ist dabei 
60 trage eingestellt. daB unenwartete. schneMe Ande- 
rungen in dem Verlaul des MeBsignals (2a) di»ch die 
so Regeleinrichtung {22) unberOcKsichtigt b.i*en^^^^^^^^ 
in diesen Fallen wiedenjm das MeBsflnal das Refe- 
renzsignal uberschreitet und ein Fehlersignal generiert 

" '^'^DererwerterteSchaltungsteil besteht demnach aus 
« einer Reselu^-Vergleichseinrichtung^d^ eine 
Abweichung eines Wernen Regelungsotfsets (22a) zu 
dem analogen MeBsignal (2a) feststellt. ZwectatfiBfler- 
■weise ist die Regeleinrichtung in der digitalen Steuer- 
einheit des Antriebs integriert. so' daB der 
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I Jl23) der ReBelunBS-Vagleichseinnchtuna (20) ais 
Reaehdana) (23a) zugelvihrt wird. Das von der Rege- 

lo^^innpi (203) Wird wiedefum Ober einen 
SSU^^'e.(2^)a.sdig«a.eWerte(2,a)de. 

Vtendler (21) tsl dabei ein Analog^igrtal-Wandlei nit 
Se SSong ausreichend. da ate wescrtlche 
RiXirmS^n die RageleWchtung (2) nu, das 
SeSTdes ReoeWfteranzsiflnals (20a) gelangen 

"""iniwrtialb der cfioitalen Steueteinheit wird der 

lS)«V^. der einen Sehweller«,ert (25a) dOT 
RSeSsolteet {22a)" aufaddlert. Dec S*we^- 
^SaddLr (24) Wird dabei in •=0'- ^'T^^^ 
ration realisiert sein. Ausgang des Sehwellenwert 
^r^(24) ist del eigemliche Sollwert (24a). taw. 
S ^S»2^e von So»werten. Die 

w Jte B4a) werien it^ einen Digrtal/Analog-Wandler 
^)^te?Senz«gna. (3a) sodann der Qben^chungs- 
■ veroleichseinrichtung (4) zugeluhn. _ 
Nachdem die Regeleinrichtung Im Initalis.erungs- 
betrieb entsprechend ausgelegt und prooramrTU.t 
wuTdT istirTNomalbetrieb zunftchst ^/vcn jusz^e- 
hen dBB der Regelur^oflsel (22a) dem MeBs.gnai 
S'entspricht.A,xierlsichnunda8Me0sflnd(2a)^^^^ 
Sk STRegelungs-Vergleichseinricmung (20) e-ne 
iSLeichung/urn Regelungsotteet (22a) test «wrau^^^ 
d« ^eg7ungs*ierenzsignal (20a) uber den D^.- 
JuAoaS-Vtendler (21) an die.Regele».r,cntt.ng .(22) 
oelangt Mit einer gewissen Verzt«erung w.rd SK:h 
S'wieder bei dem Rege.ungsoffset der e-^re 
chende Wert des MeBsignals {2a) einsiellen. D.e Regel- 
Lichtung « dabei so ausgelegt daB d, e AbweM 
zwischen dem MeBsignal (2a) und dem Hege ung«rff- 
Brt7z2a) im stOrungsfreien Normalbetneb stets unter- 
ha b"nes «Se9e*^en Sch^eBerw^ertes (25a) Ue-bt 
R^SSgsoHset ^ diesen Schwf nv^t 
(25a) dur* den Schwellenwertaddi^er (24) erh^t 
wird also im stirungsfreien Normalbe r.eb das 
MeBsignal (2a) nie a>er dem Referenzs.gnal (3a 
Jen Trm iedoch ein unvorherBesehener Verl^f m. 
sSu^llen ErhOtiing- der AntriebskraK (H und 
des MeBsignal (2a) auf, «> *f ^«f,*^ 
Atoweichung rwischen .dem MeBsignal (2a) 6^ 
■ SngsoHset (22a) den Schwellenwert (25a) 1st 
d£derFan.soistdasMeBsiona.(2a)gleichze*oa^h 

. JrOBer als das Referenzsignal (3a), so daB 

Clberwachungs-Vergleichseinrichtung (4) em FeNe-s- 

. anal (4a) oeneriert wird. 

Bn Testbetrieb kann lur die elektronische Schal- 
tuna oemaB Rg. 3 entsprechend eingeri*tet werden. 
inderTzu Beginn einer jeweiligen Antriebsbewegung 
der Schwellenwert (25a) entsprechend '^•«"'9 
ben WW. m diesem Fall wird beim Aniauf d^ Anff.ebes 
die Oben^achungs-Vergleichseinrichturig (-«) eb^^telte 
ku« anspre*en. 60 daB in den Normalbeirieb uberge- 



ganger, werden kam. Mr den der Setwrellenwert (25a) 
wieder ertspreeherxJ erhOW wird. 

Fio 4 zeiot ein zwates AuslOhrwigsbeispiel der 
ertinduwsgemftBen Schaltung na* Rg. 3. Hi«be ist 
s rerTSAnaSog-War^Oer (23) eir^es^ wojden^ 
Sem^nioW der Regelungsoflset (22a), sorx^ 

das Ditferenzsigna. (3a) der ^^^■"''j'^Z 
richtung (20) zugefOhrt wird. «erbe nuifl alle«fin^ 
SSitii warden; daB das f^e-^*^' 
,s geoenOberdemRe8eluno60«8et(22a)u^^ 

(25a) eiMht ist. Demertsprechend st em Va^ 
Staw.einAbsdiwacher(30)vorge^.de^ 
Verstarkungslawa durch den Wert des fteOsU-WrtN 
sets (22a) gesteuert wird. Ate J^"^. 
15 das Reoelsignal (30a) i*herungswewe dem Regas 
«L (23a» aus F« 3. so daB der FunWionsabUiul der 
SSg^?F.g.4ansor«t«^ 
gemaB Figi. 3 gleicht 



20 PatentanspiOche 



1. Elektronische SehaHung zur Clbenwachung d» 
AntriebskraM eines Antriebs. vorzugwe.se eines 
eieWromdtorischen Antriebs, 
« initeinemKranaufnehme.(2).dessenA«s^gsa^ 
Jaleinanaloge5MeBsignaU2a)derAntnebsKratt 

Stnem Solwverlgeber (1). der einen (Sgrtaten 
Soeicher zur Speicherung n^ndestens ernes digita- 
30 STsollwerts aufw^ist, wobei die 0«P«*«^^ 
Sollwerte (la) einem Digrtal/Anatog-Wandler (3) 
2^r,z.5ohrt«r-sind,daBeinanalogesRe1erenzs.- 

mal (3a) generiefbar ist. 

iKl -r.H einer Oben«achungvVergleichs«nncht«is 
35 (4).deratea.«togeEin9angeda6ReterWa 
- 3B) und das MeBsignal (2a) zufOhrt«r sirjd. wobe 

durch die Oberw8ehungs-Verglei*se.nr.cWung (4) 

»n Fehlersignal (4a) generie-bar ist. s^ld das 
' MeBsignal (2a) von dem Referenzsignal (3a) .nvor 

40 gegebener Weise abweicM. 

' 2 Elektronische Schahung nach Anspruch V wobei, 
das Referenzsignal (3a) einekonstanteSpannung . 

fet. 

3. Elektronische Schahung "nach Anspruch V«bei 
das Referenzsignal (3a) ein Spannungsvertain .n 

■ Abhangigkeit von der Zert ist 

so 4 EleklTonteche schaltung nach einem der Arap^- 
' ^e 1 bis 3, wobei von der Uben^chungs-V^- 
flleichseinrichtung (4) ein 
• ^erierbar ist. sobald das MeBs-gnal 2a) «ne 
JrtBere Spannirg als das Referenzsignal (3a) auf ■ 
55 .weist 

5 Elektronische Schaltung nach einem der AnsprO- 

■ Che 1 bis 4, wobei der Antrieb ein Gleichstrommotor 
is, und wobei der Kraftaufnehmer (2) auf einer Mes- 
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6 QeWrorosche SchaJtuno nach einem der Anspru- 
che 1 bis 5. wobei def Sollwertgeber (l) in etner 
digitalen Steuereinhert integriert ist 

7 Beklronische Scha)tur>g r«ch ©nem der Anspru- 
Che 1 bis 6. wobei die Uberwachungs-Vergleichs- 
einrichtung (4) ein aus einem Operationsverstarker 
bestehender Komparator ist. 

8 Eleklronisdie Schaltung nach eineni der Anspru- 
che 1 bis 7. wob^ der DigitaVAnalog-Wandler (3) 
aus einem tnpulsbreitenmodulatorbesteht. dessen 
Taktverhattnis und dessen gemittette Ausgangs- 
spannung (3a) proportional 2U den zugefuhrten 
dtgitaJen Sdiwerten (1 a) ist 

9, Elektronischer Sollwertgeber fur die eleWronische 
Schartung nach einem der Anspruche 1 bis 8. 
mrt einer Regelungs-Vergleichseinrichtung (20). de 
als Eingange das analoge MeBsignal (2a) der 
Antriebskraft und ein analoges Regelsignal (23a) 
. aufweist wobei aus demVergleich der beiden Ein. 
gange der Regelungs-Vergleichseinrichtung (20) i 
ein RegeWitferenzsignal (20a) generierbar ist. 
mrt einer Regeleinrichtung (22). die als Eingang 
das Regeldifierenzsignal (20a) aufweist und deren ^ 
• Ausgang das analoge Regelsignal (23a) rst. wobe. 
die Regeleinrichtung (22) derart ausgelegt ist. daf? 
bei nonnalen Betriebsbedingungen des Antnebs 
der Belrag der Regeldifferenz (20a) zwischen MeB- 
sigrwl (2a) und Regelsignal (23a) Weiner als e.n 
vorgegebener Schwellenwert (25a) ist. und . 
mit einem digitalen Schwetienwertaddierer (24). 
dessen Eingang ein digitaler. dem Regelsignal 
(23a). entsprechender Regelungsotfset (22a) ist. 
wobei aus der Addition des Regetungsottsets (22a) 
mit einem vorgegebenen Schwetlenwert (25a) e»n 
digitaier SolJwert (24a) ermittelbar ist. 

10 Elektronischer Sollwertgeber r^ach-.Anspruch 9. 
wobei die Regeleinrichtung (22) in einer digitalen 
Steuereinhert integriert ist. wobei das analoge 
RegeWffterenzsignal (20a) als digitaler Wert (2la)^ 
uber einen Analog/Digital-Wandler (21) der Regel- 
• einrichtung (22) zufQhfbar ist und wobei em von der 
Regelanrichtung'(22) momentan ermittelter Rege- 
lungsotfset (22a) der Regelungs-Verglachsemnch- 
tung (20) uber einen Digital/Analog-Wand I er (23) 
als analoges Regelsignal (23a) zutuhrbar ist. 

11. Elektronischer Sollwertgeber nach Anspruch -10, 
wobei der Schweilenwertaddierer (24) in der digita- 
len Steu^einheit integriert und der Schwellenwerl 
(25a) als digitaler Wert in einem digitalen Speicher 
abspacherbar ist. 

12. Elektronischer Sollwertgeber r«ch einenr. der 



ArsprOche 9 bis 11, wobei statt des analogen 
Rsgetsignals {23a) das . analoge Referenzsignal 
(3a) ate Eingang der Regelungs-Vergletchseinrich- 
tung (20) uber «n^ Verstdrker (30) zufuhibar ist 
und wobei der VefStarkungsfaktor des Verstarkers 
(30) von dem Wert des digitalen RegelungsoHsets 
(22a) abhangig ist. 

13, Verfahren zur elektroreschen Ctoemrachung der 
Arttrtebskraft eines Antriebs mft einer Schaftung 
nach einem der Anspruche 1 bis 8, mit den tolgen- 
den Schritten: 

a) ein digitaler SoOwert (1 a) wird in dem digita- 
len Speicher des SoDwertgebers (1) g«pei- 

^ chert. 

b) aus dem digitalen Sollwert (la) wird uber 
einen Digital/AnaJog-Wandier (3) ein analoges 
Referenzsignal (3a) generiert. 

c) das analoge MeUsignal (2a) der Antridjs- : 
kratt und das analoge Referenzsignal (3a) war- 
den der Ubenvachungs-Verglachseinrichtung 

(4) zugefuhrt. 

d) die Ubenwachungs-Vergleichseinrichtung (4) 
generiert ein FehlersignaJ (4a), sobald das 
Meflsignal (2a) eine grOSere Spannung ate das 

Referenzsignal (3a) aufwetet. 

14 Verfahren zur el^^ischen Ermittlung von digita- 
len Sollwerten fur eine Schartung nach einem der 
Anspruche i bis 8. mrt den folgenden Schritlen: 

* a) ein digitaler Regelungsotfset (22a) wird dem 
analogen Meflsignal (2a) der Antriebskraft mit- 
' tels einer Regeteinrfehtung (22). fortlaufend ^ 
nachgefuhrt wobei die Regeleinrwhtung (22) • 
derart ausgelegt ist. daB bei normalen 
Betriebsbedingungeri des Antriebs der Betrag 
der Regeldifferenz (20a) zwischen MeBsignal 
(2a) und Regelungsotfset (22a) Weiner als em 
vorgegebener Schwellenwert ist (25a). und 

- b) der digitate Sollwert (24a) wird bwechnet. 
indem zu dem momentan ermrttelten Rege- 
lungsoftset (22a) der vagegebene Schwellen- 
wert (25a) addiert wird. 

15 Venwendung einer eleklrontechen Schaltung nach 
einem der Anspruche i bte 8 und/oder eines elek- 
trontechen Sollwertgebers nach einem der Anspru- 
che 9. bte 12^ und/oder eines Verlahrens nach 
55 Anspruch 13 und/oder eines Verfehrens .nach 
Anspruch 14 fur VerschlieBelemente. vorzugsweise 
fur Tore. Turen. Rdldden ooe- Fenster. 
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